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Wstep

W naszym projekcie obraliémy temat algorytmu A*, odpowiada za znalezienie
najkrotszej drogi z punktu A do punktu B, priorytetyzuje potencjalnie najlepsza droge

jako pierwsza do sprawdzenia. Sciezka zostanie zawsze znaleziona pod warunkiem ze
istnieje. Jest stosowany gléwnie w dziedzienie sztucznej inteligencji i w grach
komputerowych do imitowania inteligentnego zachowania.

Obstuga

Trzymajac/klikajac lewy przycisk myszy tworzymy lub usuwamy $ciany. Dodajac do
tego przycisk 'D’ ustawiamy poczatek, a dodajac 'F’ ustawiamy koniec. Przyciskiem 'R’
resetujemy $ciany. Po kazdej takiej zmianie szukamy nowej drogi. Kotkiem myszy
mozemy powiekszyé¢ lub pomniejszy¢ obszar widzenia.

Heurestyka
Aby algorytm wiedzial jak dobry jest kierunek poszukiwan, potrzebujemy funkcji
okreslajacej odleglosé stanu do rozwigzania. Taka funkcje nazywamy funkcja
huerestyczng, ideal takiej funkcji zwraca wartos¢ doktadnego kosztu przejscia z
aktualnego punktu do rozwiazania. Dzieki takiemu rozwiazaniu praca algorytmu byta
by bezbtedna, lecz uzyskanie doktadnej wartosci moze byé skomplikowane i
czasochtonne, a w praktyce niemozliwe do zastosowania. Do znalezienia rozwiazania
wystarczy aby funkcja nie zwracala wartosci wiekszej niz jej faktyczny koszt przejscia z
danego punktu do konca.



Sasiedzi
Podczas tworzenia nodoéw przypisujemy kazdemu jego sasiadow, u nas sa to
horyzontalne przypisy, ale nic nie stoi na drodze aby przypisa¢ sasiadéow diagonalnie. W
takim wypadku program sprawdzal by droge réwniez na skos.

Sposob dziatania algorytmu
Caly algorytm jest zawarty w osobnych plikach(AStar.h, AStar.cpp). Algorytm sortuje
pola wyznaczajac im punkty za jako$¢ rozwiazania(localScore, globalScore).
Upewniamy sie ze wyniki jakosci drogi sa zresetowane. Tworzymy pusta liste nodow,
bedziemy w niej trzymac¢ wszystkie nody do sprawdzenia. Dodajemy pierwsza, czyli
start. Tworzymy petle sprawdzajaca czy nie znalezliémy konca, przy kazdym
powtorzeniu sortujemy nody wzgledem wyniku globalnego. Laczymy pola i wszystkich
sasiadow kolejno sprawdzanych pot dodajemy do listy. Do kazdego noda przypisujemy
najlepsze pole ruchu. Na koncu sie cofamy i od koiica rysujemy trase uwzgledniajac
przypisane pola ruchu.

Grid.cpp main.cpp AStarcpp & X

[ AStar - @ FindPath()

checkedNode =
localScore

globalScore = NodeDistance : :Get()->nodeEnd);

toCheckNo

while (!toCheckNodes.empty() && checkedNode ! : :Get()->nodeEnd)
toCheckNodes . sort([]( Grid a, GridNode* b) { return a->globalScore < b->globalScore;
e (!toCheckNodes.empty % toCheckNodes.front()->checked) toCheckNodes.pop_front();
Nodes .empty())
toCheckNodes . front();
checked =
*& n : checkedNode->closeNodes)

{!n->checked
toCheckNod

lowestParentDistance = checkedNode->localScore + NodeDistance(checkedNode, n);
(lowestParentDistance < n->localScore)

n->parent = checkedNode;
n->localScore = lowestParentDistance;

n->globalScore = n->localScore + Hueristic(n, Grid e Ge nodeEnd) ;

Sposob wykoniania
Do stworzenia okna, renderowania grafiki uzywamy API SFML dla jezyka C++.
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